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Atualmente diversos processos industriais requerem agilidade, repetibilidade e precisdo, e alguns
deles podem ser exaustivos, repetitivos e perigosos para serem realizados por maos humanas. Ao
encontro dessas realidades e impulsionadas pelo processo de globalizacao e aumento da concorréncia,
as industrias cada vez mais investem em automacao industrial para desenvolver e aperfeigoar os seus
processos. Com as constantes mudancas, inovacdes e exigéncias de maior qualidade dos produtos no
mercado, se torna vantajoso desenvolver um equipamento flexivel no que se diz respeito a execucao
de tarefas. Um manipulador robdtico é um equipamento versatil, de facil programacdo e por isso é
utilizado em diversos processos industriais. Este equipamento pode ser descrito como um sistema
subdividido em quatro elementos principais, sendo eles: mecanico, atuadores, sensores e controle. O
objetivo geral deste projeto é aprimorar um protdtipo funcional de um manipulador de cinco graus de
liberdade controlado por uma interface em Matlab, a partir da resolucdo da cinemadtica direta e
inversa do modelo. O robd foi projetado baseado em um modelo de livre acesso obtido em
comunidade na internet. A partir deste, projetou-se o dispositivo utilizando softwares de plataforma
CAD e recursos disponiveis no Campus. Para a construcdo de sua estrutura optou-se por utilizar chapas
de MDF de 6 mm, dois motores de corrente continua, seis servos motores além de placas com
microcontroladores, mddulos auxiliares para o controle dos motores e sensores para verificacdo de
seu posicionamento. Na confec¢do das pegas empregou-se o uso de maquinas de corte a laser, torno
e fresadora disponiveis no Campus. O protdtipo serd controlado por uma interface desenvolvida
através do software MatlLab, onde o usuario pode inserir comandos de movimentag¢do no manipulador
e o software calcula a cinematica direta e inversa, enviando comandos de posicionamentos para o
microcontrolador. A proposta final inclui a utilizacdo do equipamento nas aulas da disciplina de
Robdtica Industrial. Atualmente, o trabalho encontra-se em fase de desenvolvimento de pecas
mecanicas e montagem do protétipo, com conclusdo prevista para o final do segundo semestre de
2017.
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